
1. 서론

공장 내 모빌리티 로봇은 각 분야에서 활발히 연구

되고 있으며[1], 본 연구는 공정 내 인체 끼임 사고

[2] 및 저출산, 고령화에 따른 노동력 감소 문제[3]들

을 해결하기 위하여 인공지능 기반의 모빌리티 플랫

폼을 연구하였다. 본 연구에서 제시한 인공지능 기반

스마트 팩토리의 양품, 불량품 검출은 평균 98%의

정확도를 보였으며, 와이어 불량 검출은 평균 92.1%

의 정확도를 보였다.

2. 본 프로젝트의 플랫폼을 구성하는 로봇

본 연구에서는 (그림 1)과 같이, 물품의 양/불을 판

단하고 지정된 위치로 검사가 끝난 제품을 이송하는

AI Based Smart Factory, 물품을 검사하는 공정 내

부의 이상 부분(피복이 벗겨진 전선)을 탐지하는

Anomaly Detection Robot, 검사가 끝난 제품을 지정

된 위치로 운반하는 AGV로 구성되어 있다.

AI Based Smart Factory에서는 제품의 양/불을 판단

하고 Anomaly Detection Robot에서 공정 내부의 실

시간 모니터링 및 이상 상황(피복이 벗겨진 전선)을

(그림 1) 플랫폼을 구성하는 로봇.

탐지를 위해 Logitech C920r 카메라 1대와 ESP32 Cam 1

대 그리고 GPU가 내장된 Desktop을 사용하였다. Desktop

은 GPU를 내장하고 있으며 2개의 인공지능 모델을 처리에

필요한 연산 가속화를 위하여 GPU를 사용하였다. 또한 AI

Based Smart Factory에서는 Inverse Kinematics를 사용하여

로봇팔을 이용하여 검사가 끝난 제품을 공정 내부의 폐기박

스 또는 AGV의 위로 이송하도록 (그림 2)와 같이 설계 및

제작하였다.

검사 완료후양품으로판단된제품은 AGV의 상부에적재

되며 압력 센서를 통해 제품의 적재 유무를 판단한다. AGV

는 바닥에 설치된 안전선 Lane Detection을 이용하여 안전

선을 검출하고 검출된 안전선을 따라서 이동하며 근거리 장
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요 약
본 연구에서는 공정 내 인체 끼임 사고 및 저출산 고령화 시대 등의 문제들로 인한 인력 감소 문
제들을 해결하기 위하여 인공지능 기반의 모빌리티 플랫폼을 개발하였다. 본 플랫폼은 yolo-v4 기반
으로 로봇이 공정 내부를 이동하면서 공정 내 불량 와이어를 검출하여 공정 유지보수 관리자에게 알
려 주고 실시간으로 공정 내부 상황을 무선으로 모니터링할 수 있는 기술을 연구하였다. 또한, 로봇
에는 무선 충전 기능을 갖추고 있어 추가적인 공정 내 인체 끼임 사고 등을 예방할 수 있도록 하였
다. 본 연구 결과에서는 불량 와이어 검출 시, 평균 92.1%의 정확도를 보였으며, 공정 제품에 대한
양품, 불량품의 검출은 평균 98%의 정확도를 보였다. 또한, 실시간 무선 영상 모니터링는 24fps
로 전송되어 공정 내부를 살피는 것에 유의미한 결과를 보였다.

- 957 -

ACK 2023 학술발표대회 논문집 (30권 2호)



애물 탐지를 위해 설치된 초음파 센서를 통하여 지정 거

리 내에 장애물이 감지되거나 작업자에게 도착할 경우

AGV는 정지하도록 (그림 3)와 같이 설계 및 제작 되었

다. 검사를 시작하기 전이나 끝난 후 Anomaly Detection

Robot은 (그림 4)와 같이 설계 및 제작되었다. 적외선 센서

를 이용해 AI Based Smart Factory 내부에 설치된 주행선

을 따라서 이동하며 IP 카메라를 이용해 실시간 모니터링을

하며 이상 상황(피복이 벗겨진 전선 검출)을 검출 할 경우

스마트 팩토리에설치된 타워램프에주황색 LED를 점등하

여 작업자에게 이상이 발생했음을 알린다. Anomaly

Detection Robot은 정해진 주행이 끝난 후 시작 지점에 설

치된무선충전송신기로돌아와무선으로충전하게 된다.

(그림 2) AI Based Smart Factory의 시스템 구성도.

(그림 3) AGV의 구성도와 순서도.

(그림 4) Anomaly Detection Robot의 시스템 구성도.

3. 프로젝트에 사용된 인공 지능 학습 데이터

AI Based Smart Factory는 Yolo-v4를 사용하여 (그림

5)와 같은 양의 데이터를 학습시켰다. 결과적으로 평균

98.21.%의 정확도를 보유한 인공지능 모델을 사용해 양

품과 불량품을 검출하였다. Anomaly Detection Robot 또

한 Yolo-v4를 사용하여 (그림 6)과 같은 양의 데이터를

학습 시켜 공정 내 불량 검출 시 평균 92.12%의 정확도

를 보유하였다.

(그림 5) AI Based Smart Factory의 성능 평가 결과.

(그림 6) Anomaly Detection Robot 인공지능 성능 평가 결과.
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※ 본 프로젝트는 과학기술정보통신부 정보통신창
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